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Анотація 
В наукові роботі, якій присвячена дана доповідь, розв’язана задача  оптимізації руху гібридного автомобіля 
з комбінованим приводом від двигуна внутрішнього згорання та від електричного двигуна постійного струму 
дорогою, яка крім горизонтальних ділянок містить спуски та підйоми, за умов, що тягове зусилля 
створюється лише за допомогою системи електропривода при вимкненому двигуні внутрішнього згорання. 
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Abstract 
In scientific work, which is devoted to this report, solve the problem optimization of the vehicle with a combined 
drive of the internal combustion engine and the electric motor of a direct current path that includes in addition to the 
horizontal sections of descents and climbs, and the movement is carried out only with the electric system in the internal 
combustion engine is switched off. 
Keywords: traffic optimization, hybrid car, the DC motor, the internal combustion engine 
 
Вступ 
В роботі [1], якій присвячена наша попередня доповідь, нами здійснена трансформація 
математичних моделей транспортних засобів з комбінованим приводом від двигуна внутрішнього 
згорання та від електричного двигуна постійного струму до задачі оптимізації їх руху дорогою, яка 
крім горизонтальних ділянок містить спуски та підйоми, вибрані критерії оптимізації та обмеження і 
запропонована схема декомпозиції задачі для випадків, коли один із приводів з якоїсь причини не 
працює та коли вони створюють тягове зусилля на валу одночасно. 
В даній роботі нами показано, як розв’язується ця задача оптимізації, коли із-за несправності чи 
відсутності пального двигун внутрішнього згорання вимкнено, а автомобіль рухається лише за 
допомогою його електропривода. 
Результати дослідження  
У цьому випадку, як показано в нашій попередній роботі [1], математична модель динаміки 
автомобіля буде мати вигляд: 
- в разі, якщо автомобіль рухається горизонтальною ділянкою дороги  
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- в разі, якщо автомобіль рухається на спуск; 
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- в разі, якщо автомобіль рухається на підйом  
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В якості критерію оптимізації будемо мати функціонал –  
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а в якості ізопериметричного обмеження матимемо функціонал 
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Зауважимо, що у виразах (1)-(5) ii lei ,,,,  відповідно - відносна швидкість руху автомобіля, 
відносний час, відносний струм якоря електричного двигуна електропривода, відносні витрати енергії 
та відносний шлях; iffff  ,,,,, 2100

- відносні параметри, а  - кут нахилу осі полотна дороги до 
горизонтальної площини. 
Варіаційна задача оптимізації для цього випадку розв’язується з використанням функції   
Лагранжа [2],[3] 
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та кривої намагнічування електричного двигуна постійного струму з послідовним збудженням у 
вигляді - 
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і приводить до моделі оптимального струму у вигляді: 
- якщо електромобіль завантажений, а тому крива намагнічування електродвигуна його 
електропривода апроксимується нижньою складовою виразу (7) 
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- якщо електромобіль незавантажений, а тому крива намагнічування електродвигуна його 
електропривода апроксимується верхньою складовою виразу (7) 
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Цілком очевидно, що для гібридного автомобіля в разі вимкнення його двигуна внутрішнього 
згорання і руху лише за допомогою електропривода моделі оптимального струму його електричного 
двигуна теж матимуть вигляд (8),(9). 
Цілком очевидно також і те, що для отримання математичних моделей оптимальної швидкості 
гібридного автомобіля потрібно рівняння (8),(9) розв’язати відносно   сумісно з рівнянням 
обмеження (1) підчас руху по горизонтальному відрізку дороги, сумісно з рівнянням обмеження (2) 
підчас руху на спуск і сумісно з рівнянням обмеження (3) підчас руху на підйом. 
Висновки 
Отже, в результаті нашого дослідження було  отримано математичні моделі оптимального руху 
гібридного автомобіля при відключеному двигуні внутрішнього згоряння під час його руху за 
допомогою системи електропривода відрізком дороги. 
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